



An Alg⑬:rithm fOlr Distributio:n problem unde:r Uncertainty 
Masakazu KANEZAS耳I
The rlistribution problem whose constsained resource vector is random variable can be solved by using 
an algorithm， developed by Dantzig and Madansky， called "tow-stage programs under uncertainty 
conditions" . It's certainty equivalence problem， however， would be formulated into nonlinear programming 
problem and it is difficult to tr巴atfor it's nonlinearity. 
In this paper， we propose an algorithm to solve the distribution problem under uncertainty by 
considering the characteristic of the objective function of the problem. This algorithm consists of iterations 
of solving a simple simplex method and is more advantage than general procedure solving non-line旦r




















A=(aij) i =1，2，"'， m， j二 1，2，ー ¥抑
b二 (b;)T Z二 1，2，…，m “T"は転置記号














































でその周辺分布関数が F;(t )で与えられるときは， (P，) 
問題は次のような非線形問題に変換される(3L
この問題を (P2)とする。
r minimize Z(x， y)孟CX-pTy
(P川十21(か+q;)l:'F;(t) dt 
















cx-ATπ*~ 0 (1) 
Xjキ>0
m 
if Cj-L; a;j7[;' = 0 ????
、??????
m 
X;*=o if Cj-L;au7[;*>O 
Axキ-y*=0， x水ミ~ 0 (3) 













































U7>7ri(yn if y7>y，* 
(8) また，bi三五YJ三五biより
Pi=7r;{ b i ) ミ u~
qi=7r;{15J豆u7
Z(xk， yk) >Z(Xk+l， yk+l) 
である
(B) 任意のbi孟gfz三biに対して








k+l__.k+l_.k __k__.k_.k cx 二 y. 'u..， cx..=y..u 
が成立する。従って
Z(Xk+l， yk+l)_Z(Xk， yk) 
二悶ゲk+l 口烏 p〆T(句yk+l糾刊 _y〆引h竹)+L:(ωρz十吋坤叩豹ωi)ぜJr:7fzf~h




FM)41<f守 μ)dt<川 +1)L1i 
を用いると， (6)式は
L:L1i( u7 -Pi+ (Pi+ qi)F ;(y7+1) 





Z(Xk+l， yk+l)_Z(Xk， yk) 
< L:L1i( u7-7r Jy 7+1)) 









yiを y-i より更にy~+l ~こ変えても基底変換の必要がな
いとすれば u= Uk+1である。
このとき(8)式より明らかに
Z(x， fj)<Z(xk， yk) 帥
である。。の基底変数を基底から出しでも， 目的関数の
値は変化しないので





;-:'_.k _'=: _'= _ _-:，，_-:_ _-:'_.k+l y u ニ cxニ cx=yu=y u 仕自
が得られるo XをXk，iをyk，iをukと考えて基底変換
の必要のない場合にあてはめれば，
Z(Xk+l， yk+l)_Z(X， fj) 






7rJy7) = -aQJy;)/ ay7 
Q，(y;)=-PiYi+(か叩)1:iFJt)dt
なる関係より，

































(step 1) 実行可能な点xf，x~， ykに於いて独立
変数 (X2，y)に関する reducedgradient gkを計算する。
/ c2-AIAi'c， ¥n-m 
gk=1 ....................... I ・. -__-
¥ -P十diagF，(y)(P十q)+Ai'c，jm 







if X~j= 0， gJ> 0 
otherwise 
(step 3) hkを探索方向とし， θ>0に対して次の
点を求める。




A，X， +A2X:+l-yk+l = 0， Xl孟 O




Z(Xf+l， x:+l， yk+l)<Z(xf， x:， yk) 




解いて得られる x:，x~， uf==A11Cl 
(手順 1)は (step1)の
/ c2-A;uk ¥ 
gk=1 1 
¥ uk π(yk) / 
を求めているのと同値であるo x:=o， c2-A;uk> 0で
あるから，yのみykから yk+lに変化させる。
これはstep2において



















XO=(X~ ， X~ ， xg)=( 0， 48， 46) 
UO=( 1， 1) 
(手順2) (5)式により π(yO)を計算する。
I P， ¥ I (ρl+q，)F，(yn ¥ 
π(yO)=1 Iーし l 
¥ρ2/ ¥(P，+q，)F2(yn / 
=(: )-c叫 (50))=(。)




1 =U~ =ρ1ー (Pl十q，)F，(yl)=2 -4F，(yl) 
1 =U~=P2 ー (P2+q2)F2(Y~)= 2 -4F2(yl) 
より y}，y~ を求めると yl=25 ， y~=20. 
(手/1頂1)へもどり， yL ygをそれぞれ， 25， 20とし
て最適解x1，u1を求めると，
x'=(O， 24， 23)， u'=(l， 1)を得る。
(手/1贋2) 
yl=25， y~=20 に対して， Il'l(yl)= 1，π2(yD= 1 
となり，l'i(Yi)=Uiを満足する。
従って， X，= 0， x2=24， x3=23が最適解で，この
ときの目的関数の値は45となる。
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